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@ Verfahren und Vorrichtung zum Offnen und Schiie&en eines am Fahrzeug drehbar oder kippbar gelagerten 
Tails 

@ Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vorrich- 
tung zum Offnen und SchliefSen eines an einem Fahrzeug 
drehbar oder kippbar gelagerten Teils (10), insbesondere 
einer Tur (60) eines AussteMfensters, eines Kofferraum- 
deckels, einer Motorhaube (12) oder eines Faltdaches, 
wobei das Teil (10) zwischen einer geschlossenen Positi- 
on und einer geoffneten Position bewegt wird und beim 
Offnen und/oder Schliefien des Teils (10) Hindernisse (30) 
detektiert werden und die Bewegung des Teils (10) mittels 
einer Steuereinheit (28) gestoppt oder reversiert wird. 
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Bescbreibung 

Stand dear Technik 

rOOOll Die Erfindung betriffl ein Verfahrcn und eine Vor- 
richtung zum Ofifhen und SchlieBen eines in einem Fahrzeug 
drehbar odcr kippbar gelagerten Teils, insbesondere einer 
Tiir, eines Aussteilfensters, eines Koffen-aumdeckels, einer 
Moiorhaube oder eines Faltdachs, nach der Gattung der un- 
abhangigen Anspriiche. 

[0002] Mit der DE 199 34 629 Al ist eine Vorrichtung 
zum fteien und SchlieBen einer an einem Fahrzeug schar- 
nierartig gelagerten Klappe, beispielsweise eines KofFer- 
raumdeckels bekannt geworden. Dabei wird mittels einer 
Steuerung ein Antrieb betatigt, der die Klappe zwischen ei- 
ner Aufklapp-Lage und einer Zuklapp-Lage bewegt, wobei 
die jeweilige Position der Klappe festgestellt wird, Der 
Elcktromotor ist dabci ubcr cin Drchgclcnk mit cincm Hcl- 
belmechanismus verbunden, der wiederum nb&c ein Drehge- 
lenk mit der Klappe verbunden ist. 

[0003]^ Wird nun eine seiche Klappe vom Fahrer mittels 
eines Schalters am Armaturenbrett automatisch betatigt, be- 
steht die Gefahr, dass die Klappe beim Offhen gegen ein 
Hindemis stoBt und dabei beschadigt wird oder fremden 
Schaden anrichteL Beim motorischen SchlieBen der Klappe 25 
besteht das Risiko, daB Gegenstande oder Korperteile einge- 
klemmt und nicht unerheblich geschadigt weiden konnen. 
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Vorteile der Erfindung 

[0004] Das erfindungsgemaBe Verfahren mit den kenn- 
zeichnenden Merkmalen des Anspruchs 1 hat den Vorteil, 
dass Hindernisse in unmittelbarer Umgebung des Fahrzeugs 

beim Offnen eines drehbar oder kippbar gelagerten Teils .^u..^ ue« x-anrzeugs ais aucn m der unmittelbai^n Au- 

rechteeiUg detekUertwerden unddasTeilvordemAnstoB 35 Benumgebung des Fahrzeugs ein unbefugtes Eindringen in 

an em Hmdernis g^toppt word. Dabei wird das Hindemis das Fahrzeug registrieien und ein Alarmsignal auslosen 

voilig unabhangig davon erk^^ ob das Teil motorisch [0010] Wird das drehbar oder kippbar gelagerte Teil moto- 

oder ma^^^^^^ wird. AuBerdem wird beim SchHeBen risch betatigt, ist es besonders gunstig, L Detektion^rnTs 

des Teils em Hmdemis, das sich zwischen dem Teil und dem Hindemisses kontinuierlich einen Parameter zu messen der 

Fahrzeug befindet,registnert und die Bewegungen des Teils 40 fur die vom Motor aufgebrachte Verstellkraft charakteri- 

eestODDt oder reversiert. falls das Ten Ha^ TTir.ri^,^^o • * i_ i . , . ^. . . . 



einem Bauteil vereint sein. Diese Sensoren kdnnen ein Hin- 
demis benihrungslos detektierten, wodurch das Teil vor dem 
Anstofien an das Hindemis gestoppi werden kann. 
[0008] Tdealerweise werden die Sensoren so angeordnet^ 
dass ihre Strahlungsfacher die gesamte Innen- und/oder Au- 
Benflache des Teils uberdecken, Wenn die Sensoren mit dem 
Teil mit bewegt werden, bleibt die Empfindlichkeit der Hin- 
deraiserkennung in jeder Position des Teils gleich gut 
Durch die Uberdeckung der gesamten Hache des Teils ist 
gewahrleistet, dass jedes Hindemis im Bewegungsbereich 
des Teils rechtzeitig detekdert wird. 

[0009] Werden die Sensoren an der Karosserie befestigt, 
so umfaBt ihr Strahlungskegel den gesamten Verstellweg 
des Teils. Um hierbei ein Hindemis sicher zu erkennen, ist 
es vorteilhaft, wenn in der Steuereinheit ein Referenzsignal 
des ungestorten Bewegungsablaufs des Teils hinterlegt ist. 
Weicht nun das detektierte Sensorsignal vom abgespeicher- 
ten Referenzsignal ab, wird dicsc Abwcichung als Hindemis 
erkannt und die Bewegung des Teils gestoppt oder rever- 
siert. Mit diesem Verfahren kann auch die Bewegung be- 
weglicher Teile mit einer komplexen oder sich verandem- 
den Stmktur (Faltdach) sicher uberwacht werden. Vorteil- 
hafterweise konnen die Sensoren auch bei abgestelltem 
Fahrzeug fUr eine beliebig einstellbare Zeitspanne aktiv 
bltaben. So kann beispielsweise ein an der Innenseile einer 
Motorhaube angebrachter Sensor das Eindringen von Tie- 
ren, insbesondere Mardem in den Motorraum registrieren 
und ein Wamsignal auslosen, mn diese Tiere zu vertreiben. 
Dabei kann die Betriebsbereitschaft des Sensors entspre- 
chend der Abkiihlzeit des Motors gewahlt werden. Ein wei- 
terer Vorteil der betriebsbereiten Sensoren bei geparktem 
Fahrzeug ist die Realisierung eines Einbruchschutzes. So 
konnen die Sensoren sowohl als Bewegungsmelder im In- 
nenraum des Fahrzeugs als auch in der unmittelbaren Au- 
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gestoppt Oder reversiert, falls das Teil das Hindemis schon 
beriihrt. Dadurch wird sowohl eine Verletzungsgefahr durch 
Einklemmen von Korperteilen, als auch eine Beschadigung 
des eigenen Fahrzeugs oder dieses umgebende Gegenstande 
verhindert. 

[0005] Durch die in den Unteranspruchen aufgefiihrten 
Merkmale sind vorteilhafte WeitCTbildungen des Verfahrens 
nach Anspmch 1 moglich. Werden an der AuBen- und/oder 
Innenseite des beweglichen Teils Sensoren angeordnet, so 
werden Hindemisse voUig unabhangig vomBetatigungsme- 
chanismus des Teils fruhzeitig detektiert, sodass die Bewe- 
gungen des Teils beim Erreichen eines Mindestabstandes 
zum Hindemis gestoppt oder reversiert werden kann. Die 
Sensorsignale werden dabei einer Steuereinheit zugefuhrt, 
die entweder die motorischen Bewegungen des Teils steuert, 55 
Oder die manueUen Bewegungen des Teils beeinfluBt. Die 
Sensoren konnen ebenso an der Karosserie, beispielsweise 
am Tur- oder Fensterrahmen angeordnet werden, um den 
Bewegungsbereich des beweglichen Teils zu uberwachen. 
[0006] Da Turen und Klappen fiir gewohnlich nur beim 
Stillstand des Fahrzeugs betatigt werden, brauchen die Sen- 
soren erst unterhalb einer Mindestgeschwindigkeit betriebs- 
bereit zu sein. Dadurch werden die Sensoren geschont und 
Energie, die fUr das Betreiben der Sensoren eingespart. 
[0007] Besonders gunstig ist cs fur das Verfahren Ultra- 
schall-Sensoren oder Sensoren zu verwenden, die elektro- 
magnetische Wellen aussenden und empfangen (RADAR). 
Dabei konnen vorteilhafterweise Sender und Empfanger in 
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stisch ist. Dadurch kann sowohl ein Einklemmen zwischen 
dem Teil und der Karosserie als auch die Bewegung des 
Teils gegen ein auBeres Hindemis erkannt werden, sobald 
der gemessene Parameter einen vorgegebenen Grenzwert 
iiber- oder unterschreitet. Besonders geeignete Parameter 
sind hierbei die Drehzahl, das Drehmoment oder der Motor- 
strom. 

[OOU] Besonders zuverlSssig wird ein Hindemis erkannt, 
wenn die beriihrungslosen Sensoren mit der Detektion des 
die Verstellkraft des Teils reprasentierenden Parameters 
kombiniert wird. Dabei wird in einer ersten Stufe das Hin- 
demis schon vor dem Beriihren desselben mittels der Senso- 
ren detektiert und, falls das Hindemis von diesen nicht de- 
tektiert Oder das Teil nicht rechtzeitig gestoppt/reversiert 
wurde, in einer zweiten Stufe das Hindemis bei Beriihrung 
durch das Teil mittels der die Verstellkraft reprasentierenden 
Parameter detektiert. 

[0012] Eine weitere Mdglichkeit besteht darin, den Bewe- 
gungsbereich des Teils in verschiedene (lefahrenbereiche zu 
unterteilen. So kann beispielsweise ein Hindemis bei weit 
geoffhetem Teil mittels Sensoren und unmittelbar vor dem 
vollstandigen SchlieBen mittels des die Verstellkraft repra- 
sentierenden Parameters detektiert werden. Dadurch ist eine 
hohere Sicherheit gegentiber einer Einklemmgefahr ge- 
wahrleistet. 

[0013] In einer weiteren Variation kann die Funktion der 
Detektion mittels Sensoren durch den die Verstellkraft des 
Teils reprasentierenden Parameter uberwacht werden. Dabei 
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wird primar das Sensorsignal ausgewertet aber auch gleich- 
zeitig mit dem Ergebnis der Messung des die Verstellkraft 
reprasentierenden Parameters verglichen. Ebenso konnen 
Bereiche, in denen Hindemisse primar mit. dem die Verstell- 
kraft reprasentierenden Parameter detektiert werden, durch 
einen Vergleich mit dem Sensorsignal uberwacht werden. 
Auch dadurch wird die Zuverlassigkeit der Hindemiserken- 
nung erhoht. 

[0014] Eine erhebliche Steigerung des Komforts stellt die 
Bcdicnung des motorisch bewegten Teils nrittels Fembedie- 
nung dar. Durch die zuverlassige Realisierung einer Hinder- 
niserkennung wird dabei eine Beschadigung des Teils/Hin- 
demisses oder ein Einklemmen verhindert. 
[0015] Bei einem Unfall wird die Funktion der Hindemis- 
erkennung bevorzugt abgeschaltet. Die Steuereinheit be- 
kommt dabei beispielsweise von der Auslosevorrichtung 
des Airbags ein Signal, z. B. eine Ttir mit maximaler Kraft 
obnc Bcriicksichtigung cincr Hindcmiscrkcnnung zu off- 
nen. Dadurch wird der Ausstieg oder die Beigung der Insas- 
sen nach einem Unfall wesentlich erleichtert 
[0016] Gunstigerweise besteht auch die Mdglichkeit, die 
Funktion der Hindemiserkennung aktiv abzuschalten, um 
beispielsweise ein Teil trotzBeriihrung durch weiche, elasti- 
sche Hindemisse (Pflanzen) zu ofifnen. AuBerdem kann da- 
durch auch die SchlieBfunktion des Teils bei unerwunsch- 
tem Eindringversuchen (Uberfall) aufrechterhaltai werden. 
[0017] In einer weiteren Ausgestaltung der Erfindung er- 
mitteln die Sensoren den Abstand zu einem potentiellen 
Hindemis im Bewegungsbereich des Teils, um daraus einen 
zulassigen Offoungs-ZSchlieBwinkel des Teils zu berechnen. 
Dies kann schon vor dem Bewegen des Teils geschehen und 
wahrend des Bewegungsvorgangs aktualisiert werden. Der 
berechnete zulassige Ofifnungs-ZSchlieBwinkel wird dabei 
mit der durch die Positionserfassung ermi&elten Lage des 
Teils verglichen und vorEneichen des zulassigen Offnungs- 
/SchlieBwinkels gestoppt. Die Positionserfassung erfolgt 
vorzugsweise mittels der Messung der Drehzahl oder eines 
anderen die Verstellung des Teils reprasentierenden Parame- 
ters. Dieses Verfahren ist besonders zum Offiien einer Tur 
beim Aussteigen in einer engen Parklucke geeignet. 
[0018] Das erfindungsgemafie Verfahren wird in vorteil- 
hafter Weise bei Vorrichtungen zum Offhen und SchlieBen 
von TXiren, Ausstellfenstem, Kofferraumdeckebi, Motor- 
hauben und Faltdacher an Kraftfahrzeugen angewandt Dies 
steigert den Komfort bei gleichzeitiger Minimierung der 
Verletzungs- oder Beschadigungsgefahr. 
[0019] Besonders gunstig ist die Verwendung von Ultra- 
schall-Sensoren, da diese besonders bei geringen Entfemun- 
gen zuverlassige Empfangssignale liefem. Auch zur Ab- 
strahlung der Wellen parallel zur Oberflache des Teils ist 
dieser Sensor mit kombiniertem Sender und Empfanger be- 
sonders geeignet. 

[0020] Altemativ konnen auch RARDAR-Sensoren ein- 
gesetzt werden, die durch andere Anwendungen, wie bei- 
spielsweise Park-Piiot-Systemen hirureichend erprobt sind 
(short range RADAR). Dabei werden Sl5rquellen, die die 
Zuverlassigkeit der Detektion verringem, mit hoher Sicher- 
heit ausgeschlossen. 

[0021] Von Vorteil ist, wenn das Teil, beispielsweise eine 
Fahrzeugtiir, abknickbar gestaltet ist, da dadurch mehr Frei- 
raum beispielsweise zum Aus- oder Einsteigen geschaffen 
wird. Der komplexere Bewegungsmechanismus kann dabei 
ebenfalls zuverlassig durch die Sensoren uberwacht werden, 
um eine Kollision mit einem Hindemis zu vermeiden. Ein 
Faltdach kann auf dicsc Art und Wcisc bei gcofifnctcm Fahr- 
zeug sehr kompakt verstaut werden. 

[0022] Weist die Vorrichtung einen Verriegelungsmecha- 
nismus oder eine Bremseinrichtung beispielsweise im 
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Schamierbereich des Teils auf, so kann bei Detektion eines 

Hindemisses auch bei manuell bewegtem Teil dieses vor 
dem Beriihren des Hindemisses gestoppt werden. Hierzu 
senden die Sensoren ein Signal an die Steuereinheit, die 
5 dann beispielsweise eine Verriegelung oder eine elektroma- 
gnetische Bremseinrichtung aktiviert. Dadurch kann verhin- 
dert werden, dass ein nicht motorisch betriebenes Teil an ein 
Hindemis stoBt. 

[0023] Weist die Vorrichtung zur Beiatigung des Teils ei- 
10 ncn Elektromotor auf, so kann durch Abschalten oder Um- 
polen desselben das Teil in einfacher Weise vor dem Errei- 
chen des Hindemisses gestoppt oder reversiert werden. Bei 
motorisch angetriebenen Teilen besteht auBerdem zusatzlich 
die Moglichkeit, ein Hindemis mittels eines zu messenden 
15 Parameters zu detektieren, der die Verstellkraft des Teils - 
und damit die Motorkraft - reprasentiert. 

Zcichnung 

20 [0024] In der Zeichnung sind mehrere Ausfuhrungsbei- 
spiele erfindungsgemafier Verfahren und Vorrichtung darge- 
stellt und in der nachfolgenden Beschrdbung naher erlau- 
tert. Es zeigen 

[0025] Fig. 1 ein Ausfiihmngsbeispiel einer motorisch be- 
25 tatigten Motorhaube im SchnitL, die 

[0026] Fig. 2a und 2b die Darstellungen eines Ultraschall- 

Sensors, die 

[0027] Fjg» 3a bis 3f verschiedene Sensoranordnungen an 
einer Fahrzeugtiir, die 
30 [0028] Fig. 4 die Sensoranordnungen einer Heckkl^pe, 
[0029] Fig. 5 die Sensoranordnung zur Betatigung eines 
Koiferraumdeckels und die 

[0030] Fig. 6 schematisch die erfindungsgemafie Anord- 
nung einer mehrteiligen Fahrzeugtiir. 

35 

Beschreibung der Ausfiihrungsbeispiele 

[0031] Das in Fig. 1 dargestellte Ausfiihmngsbeispiel 
zeigt als bewegliches Teil 10 eine erfindungsgemafie Motor- 
40 haube 12, die uber ein Gestange 14 mittels eines Verstell- 
Motors 16 geoffhet und geschlossen werden kann. Die Mo- 
torhaube ist drehbar mittels eines Schamiers 18 gelagerL An 
der AuBenseite und der Innenseite 20, 22 der Motorhaube 12 
sind in der Nahe des Schamiers 18 Sensoren 24 derart ange- 
45 ordnet, dass deren Strahlungskegel 23 im wesentlichen die 
gesamte AuBenflache 20 und Innenflache 22 der Motor- 
haube 12 uberdecken. 

[0032] Zum Offnen oder SchlieBen der Motorhaube 12 
wird beispielsweise im Fahrzeuginneren ein Bedienschalter 
50 26 betatigt, der iiber eine Steuereinheit 28 den Verstellmotor 
16 betatigt, Dabei versetzt die Steuereinheit 28 die Sensoren 
24 in Betriebsbereitschaft, so dass diese ein Signal an die 
Steuereinheit 28 senden, sobald sich das Teil 10 einem Hin- 
demis 30 bis auf eine Mindestdistanz 32 nahert. Dabei kann 
55 der Mindestabstand 32 durch die Abmessungen des Strah- 
lungskegels 23 gegeben sein, oder aber die Lage und der 
Abstand des Hindemisses von den Sensoren 24 ermittelt 
werden. Wird von den Sensoren 24 ein Hindemis 30 detek- 
tiert, stoppt oder reversiert die Steuereinheit 28 den Verstell- 
60 motor 16. Beim Offnen und SchlieBen uberstreicht das Teil 
10 einen Bewegungsbereich 34, der in unterschiedliche De- 
tektionsbereiche 36, 38 unterteilt ist. Dabei wird im Detekti- 
onsbereich 36 ein Hindemis 30 zwischen dem Teil 10 und 
der Karosserie 11 mittels den Sensoren 24 detektiert und im 
65 Dctcktionsbcrcich 38, kurz vor dem SchlieBen der Motor- 
haube ein Einklenunen eines Hindemisses 30 durcb das 
Messen eines die Verstellkraft des Teils 10 reprasentieren- 
den Parameto: detektiert. 
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[0033] Ln AusfUhrungsbeispiel wird als der die Versiell- 
kraft des Teils 10 reprasentierende Param^r die DrehzaU 
des Verstellmotors 16 konlinuierlich gemessen und mit ei- 
nem zuvor ermittelten Grenzwert ver^Hchen. Fallt die Dreh- 
zahl unter diesen Schwellwert, solange das Teil 10 noch 5 
nicht vollstandig geschlossen ist, wird dies als Einkleimner- 
eignis eines Hindemisses 30 interpretiert. Daraufhin wird 
ein Signal an die Steuereinheit 28 gesendet, die den Verstell- 
motor 16 stoppt oder reversiert. Fiir die Unterscheidung der 
Detektionsbereiche 36, 38 ist eine Positionserfassung 40 10 
notwendig, die die Lage des Teils 10 beispielsweise mittels 
zwei versetzt an der Motorwelie des Verstellmotors 16 ange- 
ordneten Hallsensoren erfaBt. Ebenso wird ein Hindemis 30 
beim Offnen des Teils 10 mittels der gemessenen Drehzahl 
und deren Vergleich mit einem Schwellwert detektiert, wenn 15 
das Teil 10 beim Offhen am Hindemis 30 anliegt. Im Nor- 
malfall sind beide Detektionsverfahren zur Hindemiserken- 
nung glcichzcitig aktiv. Dabci wird ein Hindemis 30 mittels 
der Sensoren 24 detektiert, bevor das Teil 10 das Hindemis 
30 beruhrt. Wird das Teil 10 zu spat gestoppt, oder ein Hin- 20 
demis 30 von den Sensoren 24 ubersehen, wird in einem 
zweiten Schritl das Hindemis 30 mittels der Drehzahlmes- 
sung (die Vcrstellkraft reprSsCTtierender Parameter) detek- 
tiert. Dieses zweistufige System wird beim Oflfoen und beim 
SchlieBcn des Teils 10 angewandt und gewahrt ein hohes 25 
MaB an Sichcrheit. 

[0034] In cincr Variante kann die Funktion der Sensoren 
24 \n\ Dctcktionsbereich 36 zusatzlich durch die Messung 
der Drehzahl (die Verstellkraft reprasentierender Parameter) 
uberwachi wcrdcn. Lie fern die Sensoren 24 beim SchlieBen 30 
beispielsweise kcin Einklemmsignal, obwohl die Drehzahl- 
messung cin Hindemis 30 detektiert, wird ein Priifinecha- 
nisnius der Scnson:n 24 akliviert. Dasselbe gilt bei ausblei- 
bendcni 1:inklcnmisignal der Drehzahlmessung im Detekti- 
onsbercich 38, wenn die Sensoren 24 fur diesen Bereich ein 35 
Hindemis 30 dctckticren. Altemativ konnen die beiden De- 
tektionsverfahren fiir jcden Detektionsbereich 36, 38 mittels 
eines Mikroprozessors 29 in der Steuereinheit 28 beliebig 
gewichlci werdcn oder die Signale einem Verarbeitungsal- 
gorilhnius untcrworfen werden. 40 
[0035] Allcmaliv zur Betatigung der Motorhaube 12 mit- 
tels Bcdicnschaller 26, kann diese auch per Fembedienung 
geoftnci und geschlossen werden. Dabei werden die Senso- 
ren 24 bci Betatigung der Fembedienung aktiviert oder aber 
bei Unierschreiten einer vorgegebenen Mindestgeschwin- 45 
digkeit (beispielsweise 20 km/h) automatisch in Betriebsbe- 
reitschafl versetzt 

[0036] Die Fig. 2a und 2b zeigen den Aufbau eines Uitra- 
schall-Sensors 42, wie er im Ausfuhrungsbeispiel nach Fig. 
1 verwendet wird. Die Ultraschallwellen werden mittels ei- 50 
ner auf einer Leiterplatte 44 angeordneten Membran 46 er- 
zeugi, die sich mit dem einen Ende innerhalb eines Damp- 
fungsmediums 48 und eines Wandlerelements 50 befindet. 
In der dargestellten Bauweise sind der Sender 52 und der 
Empfanger 54 baugleich (Membran 46), wodurch mittels ei- 55 
nes Mikroprozessors 56 zuerst ein Signal ausgesandt und in 
der darauffolgenden Zeitspanne auf Empfang umgeschaltet 
wird. lypischerweise betragen die Sende- und Empfangs- 
zeit in etwa eine Millisekunde und 49 Millisekunden. Durch 
die Einstellung der Empfangszeit kann iiber die Laufzeit des 60 
reflektierten Signals die Reichweite des Ultraschall- Sensors 
42 eingestellt werden. In einer alternativen Ausfiihrungs- 
form werden der Sender 52 und der Empfanger 54 durch 
zwei separate Membranen 46 realisiert. Dadurch kann 
glcichzcitig gcscndct und cmpfangcn werden, wodurch cx- 65 
trem kurze Laufzeiten und dadurch sehr kleine Abstande 
zwischen Sensor 24 imd Hindemis 30 registriert werden 
konnen. 



[0037] Als weitere Alternative werden Sensoren 24 ver- 
wendet, die elektromagnetische Wellen abstrahlen, insbe- 
sondere Short-Distance-RADAR-Sensoren. Die RADAR- 
Sensoren werden in gleicher Weise wie die Ultraschall -Sen- 
soren angeordnet. Von Vorteil ist bei den Radarsensoren die 
geringere Wahrscheinlichkeit des Auftretens von Storquel- 
len. 

[0038] Die Fig. 3 a bis 3f zeigen verschiedene Anordnun- 
gen von Ulttaschall-Sensoren 42 am Beispiel einer Fahr- 
zeugtOr 60. In F^, 3a ist lediglich ein Sensor 24 an der Au- 
BenflSche 20 der Fahrzeugtiir in Nahe des Schamiers 18 an- 
gebracht. Da die dem Schamier 18 abgewandte Tiirkante 62 
den groBten Bewegungsweg zuriicklegt, ist es besonders 
wichtig, dass diese gesamte Kante 62 vom Strahlimgskegel 

23 des Sensors 24 iiberdeckt wird. Die Dicke 64 des Strah- 
lungskegels 23 senkrecht zur Tiirflache wird durch die bau- 
liche Ausfiihmng des Sensors 24 vorgegeben. Diese Dicke 
64 kann in cinfachcr Wcisc als Mindcstdistanz 32 vom Teil 
10 zum Hindemis 30 definiert werden. In Fig* 3a sind zwei 
Sensoren 24 diagonal angeordnet, so dass sich ihre Strah- 
lungskegel 23 iiberlappen. Damit das Sendesignal des einen 
Sensors 24 nicht auf direktem Weg vom anderen Sensor 24 
empfangen wird, werden die beiden Sender entweder zeit- 
lich im Wechsel oder bei verschiedenen Sendefrequenzen 
belrieben. In Fig. 3c sind ebenfalls zwei Sensoren 24 diago- 
nal angeordnet, wobei sich die beiden Strahlungskegel 23 
hier nicht iiberlappen. In Fig. 3d sind zwei Sensoren 24 an 
der oberen Kante 66 der Fahrzeugtiir 60 angeordnet, wobei 
aufgrund des Profils der Tiir 60 die Strahlungskegel 23 an 
der Untericante 68 der Fahrzeugtiir einen gewissen Abstand 
zu der selben aufweisen. Bei dieser Anordnung ist an der 
TUninierkantc 68 geomettisch bedingt ein groBerer Min- 
destabstand 32 zum Hindernis 30 vorgegeben. Bei mehreren 
sich iiberlagemden Strahlungskegel 23 kann der Ort des 
Hindemisses 30 und dessen Abstand zur Tiir 60 sehr exakt 
ermittelt werden, wodurch das Hindemis noch zuverlassiger 
detektiert wird. Die Sensoranordnung in Fig. 3e ist analog 
zu der in Fig. 3a. Der Sensor 24 ist hierbei lediglich im Au- 
Benspiegel 70 integriert. In Fig. 3f ist der Sensor 28 in der 
Mitle der Turflache angeordnet und als Rundumsicht-Sensor 
ausgefuhrt. D. h., dass parallel zur AuBenfiache 20 der Tiir 
60 im ^^^kelbereich von 360** Signale gesendet und emp- 
fangen werden. 

[0039] In Fig, 4 sind in Querrichtung mehrere Sensoren 

24 in einem Heckspoiler 72 eines Steilheckfahrzeugs mit 
Heckklappe 73 angeordnet. Die Sensoren 24 werden hier 
wie bei der Fahrzeugtiir 60 mit der Heckklappe 73 mitbe- 
wegt, so dass beim Ofifnen der Heckklappe 73 ein Hindemis 
30 detektiert wird, sobald sich die Heckklappe 73 diesem bis 
auf eine Mindcstdistanz 32 nahert. 

[0040] In Fig. 5 sind die Sensoren 24 fest an der Karosse- 
rie 11 des Fahrzeugs angebracht, um den Bewegungsbereich 
34 einer Kofiferraumklappe 74 zu iiberwachen. Hierbei wer- 
den die Sensoren 24 nicht mitbewegt, d. h., dass sich die 
Kofferraumklappe 74 als bewegiiches Teil 10 in den Strah- 
lungskegel 23 der Sensoren 24 hineinbewegt, die den ge- 
samten Bewegungsweg 34 uberdecken. Bei diesem Verfah- 
ren ist es jedoch notwendig, den Sensor-Signal- Verlauf des 
ungestort^ Offhen/SchlieBen des Teils 10 in der Steuerein- 
heit 28 als Referenzsignal zu hinterlegen. Beim Auftreten 
eines Hindemisses 30 im Bewegungsbereich 34 des Teils 10 
detektieren die Sensoren 24 ein von dem Referenzsignal ab- 
weichendes Sensorsignal, welches als Auftreten eines Hin- 
demisses 30 registriert wird. 

[0041] Fig. 6 zcigt cin wcitcrcs Ausfuhrungsbeispiel cincr 
Vorrichtung zum Offhen und SchlieBen einer Fahrzeugtiir 
60, Die Fahrzeugtiir 60 als bewegiiches Teil 10 ist an ihrer 
einen Kante mittels Schamieren 18 gelagert und weist an der 
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gegeniiberliegenden Kante 62 eincn Abstandssensor 80 auf 
Beim Betatigen des Offnungsmechanismuses der Tiir 60 er- 
mittelt der Abstandssensor 80 den Abstand zu einem poten- 
tiellen Hindemis 30. Wird nun beim Offnen der Tiir 60 eine 
vorgegebene mit Mindestdistanz 32 (Sicherheitsabstand) 5 
unterschritten, sendet der Abstandssensor 80 ein Signal an 
die Steuereinheit 28, die einen Verriegelungsmechanismus 
82 alctiviert, die ein weiteres Offnen der Tiir 60 verhindert. 
Die Verriegelung kann auch durch an den Schamieren 18 
angeordneten elektromagnetischen, pneumatischen oder by- lO 
draulischen Bremseinrichtungen erfolgen. Altemativ wird 
aus dem ennittelten Abstand zum Hindemis 30 ein zulassi- 
ger Offhungswinkel 86 der Tiir 60 berechnet und mit dem 
mittels eines "VV^nkelgebers 88 gemessenen aktuellen Ofif- 
nungswinkel verglichen. Bei Erreichen des maximal zulas- 15 
sigen berechneten Offnungswinkels 86 wird der Verriege- 
lungsmechanismus 82 Oder die Bremseinrichtung 84 durch 
das Stcucrgcrat 28 aktivicrt Somit wird auch bci manucllcm 
Offhen der Fahrzeugtiir 60 deren Beschadigung oder die 
Schadigung eines Hindemisses 30 verhindert, 20 
[0042] In einer Variation des Ausfuhrungsbeispiels weist 
die Fahrzeugtiir 60 zwei Teile auf, die mittels eines Knick- 
gelenks 90 miteinander verbunden sind. Wiederum wird der 
Abstand zum Hindemis 30 durch den Abstandssensor 80 er- 
mittelt und der zweiteilige Verriegelungsmechanismus 82 25 
durch den Sensor 80 iiber eine Steuereinheit 28 gesteuert. 
Dadurch knickt die zweiteilige Tiir vor dem Beruhren des 
Hindemisses 30 ein und eine Kollision des auBeren Tiirteils 
92 mit dem Hindemis 30 wird verhindert. Durch das Ab- 
knicken der Tiir 60 steht mehr Freiraum zum Aus- und Ein- 30 
steigen der Passagiere zur Verfiigung. 
[0043] In einer weiteren Variante wird die Fahrzeugtiir 60 
mittels eines Verstellmotors 16 betatigt, wodurch die Tiir 60 
auch per Fembedienung selbsttatig geoflfhet und geschlos- 
sen werden kann. Hierbei besteht auch die Moglichkeit, bei 35 
einem Unfall ein Signal der Ausloseeinrichtung des Airbags 
an die Steuereinheit der motorisch betatigtra Tiir 60 zu sen- 
den, um bei deaktivierter Hinderaiserkennung die Turen 60 
automatisch zu entriegeln und motorisch vollstandig mit 
maximaler Kraft zu olffnen. Um eine NoischlieBung der 40 
Fahrzeugtiir 60 beispielsweise bei einem t^berfall zu ge- 
wahrleisten, wird die Hindemiserkennung und das Stoppen/ 
Reversieren des Verstellmotors 16 mittels eines zusatzlichen 
Handschalters deaktiviert. Die Deaktiviemng der Hindemis- 
erkennung wird ebenfalls betatigt (per Handschalter) um be- 45 
wegliche Teile 10 des Fahrzeugs auch bei Beruhrung durch 
leichte bewegliche Gegenstande, wie Pfianzenteile, offnen 
oder schliefira zu k5nnen. Die Sensoren 24 zur Hindemiser- 
kennung wcrdcn einerseits durch Betatigung des Oflfnungs- 
mechanismuses der beweglichen Teile 10 in Betriebsbereit- 50 
schaft versetzt, altemativ werden die Sensoren 24 fiir Fahr- 
zeugtiiren 60, Faltdacher, Motorhaube 12 und Kofferraum- 
deckel automatisch in Betriebsbereitschaft versetzt, indem 
ein Tachosignal der Steuereinheit 28 zugefiihrt wird, die die 
Sensoren 24 aktiviert, sobald eine Mindestgeschwindigkeit 55 
unterschritten wird. 

[0044] Eine weitere Option der erfindungsgemaBen Vor- 
richtung besteht darin, die Sensoren 24 fiir eine vorgebbare 
Zeit auch bei abgesteUtem Fahrzeug in Betriebsbereitschaft 
zu belassen, Beispielsweise wird in der Steuereinheit 28 ei- 60 
ner Motorhaube 12 ein Referenzsignal in geschlossenem 
Zustand hinterlegt. Tritt nun eine Abweichung von diesem 
Referenzsignal auf, ist das ein Hinweis darauf, dass iigend 
etwas in den Motorraum eingedrungen ist. In diesem Fall 
wird cin Wamsignal ausgclost, um cvcntucll cingcdrungcnc 65 
Nagetiere zu verscheuchen. Die Sensoren werden nach einer 
fiir die Abkiihlung des Motors typischen Zeitspanne auto- 
matisch abgeschaltet Ebenso konnen die Sensoren 24 an 
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den Innenflachen 22 der Fahizeugliiren 60 dazu dienen, un- 
befugte Eindringlinge in das geparkte Fahrzeug zu idcntifi- 
zieren, um dann eine Wamanlage auszulosen. Auch die Sen- 
soren 24 an den AuBenflachen der beweglichen Teile 10 
konnen optional bei abgesteUtem Fahrzeug in Betriebsbe- 
reitschaft verbleiben, um ein Annahem von Unbefugten an 
das Fahrzeug zu detektieren, was ebenfalls durch die Auslo- 
sung eines Wamsignals angezeigt wird. 

Fatentanspriiche 

1. Verfahren zum Offnen und SchlieBen eines an ei- 
nem Fahrzeug drehbar oder kippbar gelagerten Teils 
(10), insbesondere einer Tiir (60), eines Ausstellfen- 
sters, eines Kofferraumdeckels, einer Motorhaube (12) 
Oder eines Faltdaches, wobei das Teil (10) in einem Be- 
wegungsbereich (34) zwischen einer Geschlossen-Po- 
sition und cincr Gcoffnct-Position bcwcgt wird, da- 
durch gekennzeichnet, dass beim Ofihen und/oder 
SchlieBwi des Teils Hindemisse (30) detektiert werden 
und die Bewegung des Teils (10) mittels einer Steuer- 
einhdt (28) gestoppt oder reversiert wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, dass an der Aufien- und/oder Innenseite (20, 22) 
des Teils (10) oder des Fahrzeugs angeordnete Senso- 
ren (24) beim VersteUen des Teils (10) ein Signal an die 
Steuereinheit (28) zum Stoppen oder Reversieren der 
Bewegung des Teils (10) weiterleiten, sobald sich das 
Teil (10) einem Hindemis (30) auf weniger als eine 
Mindestdistanz nahert (32) . 

3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich- 
net, dass die Sensoren (24) in Betriebsbereitschaft ver- 
setzt werden, sobald das Fahrzeug eine Mindestge- 
schwindigkeit unterschreitet. 

4. Verfahren nach einem der Anspriiche 2 oder 3, da- 
durch gekennzeichnet, dass die Sensoren (24) elektro- 
magnetische Wellen oder Ultraschall-Wellen aussen- 
den und empfangen. 

5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeich- 
net, dass die Wellen, insbesondere in mehreren sich 
liberlappenden Strahlungskegel (23), im wesentlichen 
parallel zum Teil (10) ausgesendet werden und vor- 
zugsweise die gesamte Flache des Teils (10) iiberdek- 
ken. 

6. Verfahren nach einem der vorgehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Sensoren (24) an der 
festen Umgebung (11) des beweghchen Teils (10) an- 
geordnet sind und den gesamten Bewegungsbereich 
(34) des Teils (10) iiberwachen, wobei hierzu insbeson- 
dere das Sensorsignal des ungestorten SchlieBens/Off- 
nais als ein Referenzsignal zugrundegelegt wird. 

7. Verfahren nach einem der vorgehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Sensoren (24) nach 
Abschalten des Fahrzeugmotors fiir eine einstellbare 
Zeit in Betriebsbereitschaft bleiben, und bei Detektion- 
eines Hindemisses (30) in geschlossener Position des. 
Teils (10), insbesondere im Motorinnenraum, ein 
Wamsignal ausgelost wird. 

8. Verfahren nach einem der vorgehenden Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, dass das Teil (10) mittels ei- 
nes Verstellmotors (16) verstellt wird und zur Detek- 
tion eines Hindemisses (30) MeBwerte mindestens ei- 
nes Parameters, der fiir eine VersteUkraft des Teils (10) 
reprSsentativ ist, kondnuierlich erfaBt und ausgewertet 
und mit einem vorgcgcbcncn SchwcUwcrt verglichen 
werden und bei Uberschreiten des Schwellwertes der 
Verstell-Motor (16) gestoppt oder reversiert wird. 

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekennzeich- 
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net, dass in einer ersten Stufe ein Hindemis (30) beriih- 
rungslos mittels der Sensoren (24) detektiert wird und 
in einer zweiten Stufe, falls das Teil (10) das Hindemis 
(30) beriihit, dieses mittels des die Verstellkraft des 
Teils (10) reprasentierenden Parameter detektiert wird. 5 

10. Verfahren nach einem der vorgehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass der Bewegungsbe- 
reich (34) des Teils (10) unterteilt wird in Detektions- 
Bereiche (36, 38), in denen das Hindemis (30) mittels 
Sensoren (24) detektiert wird und andere Bereiche, in 10 
denen das Hindemis (30) mittels des die Verstellkraft 
des Teils (10) reprasentierenden Parameters detektiert 
wird. 

11. Verfahren nach einem der vorgehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Hindemiserken- 15 
nung miOels der Swisoren (24) dutch den die VersteU- 
kraft das Teils (10) reprasentierenden Parameters uber- 
wacht wird, und die Hindcmiscrkcnnung mittels des 
die Verstellkraft des Teils (10) reprasentierenden Para- 
meters durch die Sensoren uberwacht wird. 20 

12. Verfahren nach einem der vorgehenden Anspru- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass das Teil (10) mittels 
Fernbedienung selbsttatig geoflftiet und geschlossen 
wird. 

13. Verfahren nach einem der vorgehenden Anspru- 25 
che, dadurch gekennzeichnet, dass bei einem Unfall ein 
Signal von dner Unfall-Erkennungs-Einrichtung (Pre- 
Crash-Sensierung) an die Steuereinheit (28) geleitet 
wird, urn das Teil (10) selbsttatig vollstandig mit maxi- 
maler Kraft ohne Beriicksichtigung einer HindCTniser- 30 
kennung zu enniegeln und zu offhen. 

14. Verfahren nach einem der vorgehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Funktion zum 
Detektieren eines Hindemisses (30)* und/oder zum 
Stoppen Oder Reversieren der Bewegung des Teils (10) 35 
deaktiviert werden kann. 

15. Verfahren nach einem der vorgehenden Ansprii- 
che, dadurch gekennzeichnet, dass mittels der Sensoren 
(24) ein Abstand (32) zwischen dem Teil (10) und dem 
Hindemis (30) ermittelt und daraus ein zuiassiger Off- 40 
nungs-/SchUe6winkel (86) des Teils (10) vorgcgeben 
wird. 

16. Vorrichtung zum Offnen und SchlieBen eines an 
einem Fahrzeug drehbar oder kippbar gelagerten Teils 
(10), irisbesondere einer Tiir (60), eines Ausstellfen- 45 
sters, eines Kofferraumdeckels, einer Motorhaube (12) 
Oder eines Faltdaches, mit einer Steuereinheit (28), da- 
durch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung Sensoren 
(24) aufweist, die beim Offnen und/oder beim Schlie- 
Ben des Teils (10) ein Hindemis (30) erkennen, das sich 50 
im VersteUweg des Teils (10) befindet, und ein Signal 

an die Steuereinheit (28) weiterleiten, urn die Bewe- 
gung des Teils (10) zu stoppen oder zu reversieren. 

17. Vorrichtung nach Anspmch 16, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Sensoren (24) UltraschaU-Sensoren 55 
(42) sind. 

18. Vorrichtung nach Anspruch 16, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass die Sensoren RADAR-Sensoren sind. 

19. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 16 bis 18, 
dadurch gekennzeichnet, dass das Teil (10) mehrteilig, 60 
insbesondere abknickbar ausgebildet ist. 

20. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 16 bis 19, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung eiuen 
durch die Sensoren (24) mittels einer Steuereinheit (28) 
angcstcucrtcn Vcrricgclungsmcchanismus (82) odor 65 
eine Bremseinrichtung (84) aufweist, die die Bewe- 
gung des Teils (10) begrenzen oder stoppen, sobald die 
Sensoren (24) ein Hindemis (30) detektiert haben. 
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21. Vorrichtung nach einem der Anspruche 16 bis 20, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung zum 
VersteUen der Teils (10) einen Verstell-Motor (16) auf- 
weist, der gestoppt oder reversiert wird, sobald ein 
Hindemis (30) detektiert ist. 
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